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1  空间矢量脉宽调制技术基本原理 


















压，图 1 即为三相逆变器结构。 
 
图 1  三相逆变器结构 
 aV ， bV ， cV 分别是加载到电机线圈上的相电
压， 1I ， 2I ， 3I ， 4I ， 5I ， 6I 分别是 6 个 IGBT ，
分别由 abc和 a′ b′ c′来控制他们的通断。由于
上、下桥臂的开关状态 a和 a′总是相反的，所以
可以用 abc组合 8 种不同的开关状态。8 种不同
的开关状态形成了如图 2 所示的 8种基本电压矢
量，其中包括 6 个非零电压矢量和 2 个零电压矢
量。
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图 2  八种基本电压矢量 
 
图 3  空间电压矢量的线性组合 
通过不同的矢量组合可以形成新的矢量。如
图 3 所示，设 XU 和 60XU + 是两个相邻的非零矢量, 
0U 为零矢量， outU 为输出的电压矢量，其幅值代
表相电压的幅值，其旋转角速度就是输出正弦电
压的角频率。 outU 可由 XU 、 60XU + 和 0U 线形时间
组合来组成，每个矢量作用的时间分别是 1T , 2T 和
0T ，且 1T , 2T 和 0T 的总和为 PWMT 。 PWMT 是脉宽时
间，在编程实现时就是一个中断周期。按照这种
方式，在下一个 PWMT 期间，仍然用 XU 、 60XU + 和
0U 的线性时间组合，但作用时间 1T ′ , 2T ′  0T ′与上
一次不同，他们必须保证所合成的新的电压空间
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由此又可以得到： 
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式中， PWMT 可以事先选定，θ  可由输出正弦电





位置和旋转方向。其关键在于 1T , 2T 和 0T 的计算。









2  空间矢量脉宽调制波的实现 
本文所述查表法快速实现 SVPWM波形输出
是基于 MSP430F149 实现的。它是美国 TI公司生
产的一款 16 位带 FLASH 的超低功耗微控制器，
采用统一的中断管理，具有丰富的片上外围设备，
片内有两个 16 位定时器、一个比较器等，支持






的数组 ( , , )n i j k 。如图 4 所示，他们分别对应相邻
两个非零矢量 1U , 2U 和零矢量 0U  的作用时间
1T , 2T 和 0T 。也就是说，矢量 outU 的大小和方向事
先已经计算得出，并且已经分解到相邻两个矢量
1U , 2U 上去， 1U , 2U 的作用时间 1T , 2T 也已计算出。 
 
图 4  数据链结构 






































对低压的控制电路产生干扰。具体如图 6 所示。 
 
主程序                           中断服务程序 
图 5  系统主程序和中断服务程序流程图 
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